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（論文審査の要旨）  
学士（工学），修士（工学）斉藤 佑貴 君提出の学位請求論文は「Encoderless Angle Estimation 
Methods for Rotary Electric Actuator」（回転電動機のエンコーダレス角度推定法）と題され，５
章から構成されている． 
 回転機は産業用や民生用として広く用いられているアクチュエータである．これを高温や高
圧といった悪環境下でも精密な動作に使用する要求が高まっている．このため，力検出器のみ
ならず位置あるいは速度検出器を用いずに精密な動作を可能にするエンコーダレス制御が注
目されている．本論文はこのような背景の下で，産業用途に多く用いられているブラシレス
DC モータと精密な位置決めに多用されるブラシ付きの DC モータを対象にエンコーダレス制
御を考案し，実験によりその有効性を確認したものである． 
第１章では，研究の背景と目的を述べ，先行研究を中心に研究動向を概説している． 
第２章では，モータのロバストなモーションコントロールが加速度制御系になっており，外
乱トルクと接触対象からの反力トルクを区別することで，運動の双対変数であるトルクと回転
速度が自由に制御でき，その結果高いロバスト性が獲得できることを示している．ロボットな
ど，狭隘な空間で多くの自由度を制御する場合に高いロバスト性が有効であり，これを，二関
節筋機構を備えた２リンクマニピュレータで実験的に実証している． 
第３章では，ブラシレス DC モータのエンコーダレス制御を取り上げている．横軸検出に装
着されているホール素子からの信号を低精度エンコーダ信号として扱い，その間は逆起電力に
よる補正を行うという現実的な方法を提案している．具体的には，ブラシレス DC モータの磁
気回路による解析から回転角度を推定するアルゴリズムを提案し，実機による実験によりその
検証を行っている． 
第４章では，ブラシ付き DC モータのエンコーダレス制御を取り上げている．具体的には整
流による電機子回路のパルス状のインピーダンス変動を検出し，これを角度情報とし，電機子
回路に重畳した高周波電流によるインピーダンス推定により補正を加えることで正確な角度
を得るもので比較的簡単なハードウェア構成で角度推定が可能であり実用的な方法と言える．
実機による実験でも良好な結果を得ている． 
第５章では,本研究の成果を要約し産業への応用に関する展望を述べている． 
以上要するに，本論文では産業で多く用いられているブラシレス DC モータとブラシ付き
DC モータを対象にして，エンコーダレスで回転角度および回転速度を推定する実用的な方法
を開発し，実機によりその有用性を示したもので，電気工学分野において工学上，工業上寄与
するところが少なくない．よって，本論文の著者は博士（工学）の学位を受ける資格があるも
のと認める． 
 
 
学識確認結果 
 
学位請求論文を中心にして関連学術について上記審査会委員および総合デザイ
ン工学特別研究第２（システム統合工学専修）科目担当者で試問を行い，当該
学術に関し広く深い学識を有することを確認した． 
また，語学（英語）についても十分な学力を有することを確認した． 
